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Плоские двухконтурные рычажные механизмы широко применяются в технике. Примерами могут служить механизмы ножниц для резки металла, прессов, маятниковых пил, щековых дробилок, продольно и поперечно строгальных станков, водяных насосов, двигателей внутреннего сгорания, поршневых компрессоров, толкателей металлургических печей, качающихся грохотов и конвейеров, поршневых детандеров, привода челнока швейной машины, привода ткацкого станка, формовочной машины, станка-качалки для добычи нефти, кузнечно-штамповочного автомата и др.
Проектирование названных механизмов непосредственно связано с решением задачи по определению соотношений длин звеньев, которое отвечало бы заданному значению КПД механизма.
Оптимальное соотношение длин звеньев рычажного механизма приводит к необходимости определения минимально допустимых значений углов передачи движения или максимально допустимых углов давления [1], т.е. к решению минимаксной оптимизационной задачи.
Решение поставленной задачи рассмотрено на примере геометрической оптимизации механизма толкателя металлургической печи.
Исходные геометрические данные механизма заданы произвольно и совершенно не отвечают двум критериям оптимизации: , где  - угол передачи движения между шатуном 2 и коромыслом 3,  - угол давления  между шатуном 4 и ползуном 5.
Математическая модель механизма построена в предположении, что координаты центров вращения кинематических пар А, С и Т получены методом проецирования на оси Х и У неподвижной системы координат и оси Х1 и У1 подвижной системы координат и при условии сохранения  замкнутости изменяемых контуров ОАСО1 и О1СТВ.
Блок-схема алгоритма решения задачи предусматривает следующие основные операции:
- расчёт координат центров кинематических пар;
- определение положений звеньев механизма;
- создание геометрически изменяемого образа механизма (анимации);
- геометро-кинематическая оптимизация критических углов передачи движения и углов давления с  использованием наложения шаблонов.
Результатом решения поставленной задачи явилось определение оптимального соотношения длин звеньев механизма, при котором значения и , где  и 
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